







Рассмотрены типовые схемымноопозиционных приво-
довсцифровымÀправлением, встрÀ³тÀрÀ³оторыхвхо-
дят пневматичес³ие цилиндры постÀпательноо переме-
щения с выходнымшто³ом, эле³тричес³иешаовые
поворотные двиатели и идравличес³ие объёмные доза-
торы. Приведены аналитичес³ие зависимости, ³оторые
настадиипрое³тированияпозволяютвыполнитьрасчеты
основных параметров мноопозиционных пневматичес-
³их, пневмоидравличес³их и пневмоэле³тричес³их
приводов с цифровым Àправлением. Приведены приме-
рырасчетастатичес³ихÀсилий,осевыхабаритныхраз-















позиційних приводів з цифро-
вим ³ерÀванням часто вини³ає
задача оптимізації стрÀ³тÀри
цифровооприводÀ.Та³засто-
сÀвання, напри³лад, в я³ості
приводÀрÀ³ипромисловооро-
ботапневматичнооцифровоо
приводÀ, побÀдованоо на базі
двопозиційних розрядних
поршнів, послідовно розміще-




ліндра приблизно в три рази
більшийзахідвихідноошто³а.
Та³, напри³лад, десятирозряд-





















них двиÀнів і швид³одіючих
пневматичних приводів. ТомÀ
аналізіснÀючихтехнічнихрозро-









Проблемі створення та до-
слідження баатопозиційних
пневматичних, ідравлічних та
³омбінованих приводів з циф-
ровим³ерÀваннямприсвячено






щених розрядних поршнів À
циліндрі,абоÀвилядіпослідов-
но за³ріплених  розрядних





о зÀсилля від числа розрядів


















приводів з цифровим ³ерÀван-

































чені для перетворення інфор-
мації двій³овоо ³одÀ À постÀ-
пальне або обертальне пере-
міщеннявихідноїлан³и.
Принциповасхемацифрово-





ліндра 1, в ³орпÀсі я³оо по-














































ни с в два разименша ефе³-











шення площ при одна³овомÀ
тис³À,щоподаєтьсявробочіпо-
рожнини, забезпечÀє одна³ове


















РТ.Ш— сила тертя, відповідно,
розрядноопоршняішто³а.
Аналіззалежностей(1),(2) і
(3) по³азÀє, що ма³симальна
величинапереміщеннявихідно-
ошто³а, осьовий абаритний
розмір циліндра і статичне зÀ-
силля залежать від числа роз-
рядівЦП.
Цифровий привод з по-
слідовнорозміщенимипоршня-
ми в циліндрі і ідравлічними












































































дорівнює діаметрÀ поршня 2,
тобтоDП=Dä.
Кіль³ість позицій вихідноо
што³а та³оо приводÀ визна-
чаєтьсязаформÀлою











































Аналіз залежностей (4) і (5)
по³азÀє, що із збільшенням











циліндрі [ 3 ] изображено на
рис. 3.
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водів з цифровим ³ерÀванням,
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ності і ма³симальноо пере-
міщення вихідноошто³а при-









цифровий привод з еле³трич-
ним³ро³овимдвиÀном.
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